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第 5 章では、負荷質量の同定について検討を行った。まず、簡単な P-D 位置制御系のみで構成され、モータ速度に
ほとんど依存しない精度の良い同定できる質量同定法を提案した。次に、質量が不確定の状態における制御ゲイン設
計法について議論を行った。最後に実験により、提案した手法の有効性を示した。




































(4) 長距離高速な動きが実現可能となるように ER ダンパ構造の再設計を行い、高せん断速度領域での基礎実験お
よびダンパの特性評価を行っている。高速運動時には抵抗を抑えるために無電場で低粘性を、高精度な位置決めが要
求される時には高い振動減衰性を得るために電場印加して高粘性を実現できることを実験的に検証している。さらに、
各種の制御実験を行い、特に負荷外乱に対しては粒子系 ER では得られなかったダンピング特性の向上が見られるこ
とを示している。
以上のように、本論文では、リニアガイドシステムの振動問題に注目し、制御系設計および機械要素設計の二つの
立場から研究を展開している。本論文により、工作機械などの制振特性の改善が可能となり、運転効率や製品の品質
向上が期待できる。よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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